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布作为它的一 个限制条件下的特例
。

两者的主要区别是稳定

密度比高斯密度有更厚的拖尾
,

稳定分布的这种特征正是用

于对具有冲激特征的信号和噪声建模的主要原因之一
。

另

外
,

稳定分布是非常灵活的建模工具
,

它有一个特征指数参

数。 。‘ 控制拖尾的厚度
。

值越小表明有大的冲激
,

而 口 接近 则更具高斯特性 当“
,

即为高斯分布
,

如

图 所示
。

的高斯分布
。

式 中
,

为符号函数
二

如图 所示高斯

噪声和分数低阶“ 稳定分布噪声 二 匀
,

可见后者的冲激

性明显
。

凡凡于于 恻恻酗恻恻
叩

的窃 稳定分布为低阶“ 稳定分布 以区别于 比 二

水声信号分布参数估计与新的噪声模型

为了鉴别实际的舰船辐射噪声信号和海洋环境噪声的

分布特性
,

我们利用 稳定分布参数估计方法
,

估计他们的

分布参数
,

检验他们的特征指数值
,

是杏符合 。稳定分布规

律
。

类
, ,

么 舰船辐射噪声信号和海洋环境噪声由

标准水听器采集
,

采样频率
口

每类取 之 个工况
,

每

最小均方 自适应滤波器是信号处理的经典算法

表 舰船辐射噪声与海洋环境噪声的“ 特征指数估计统计

类类别别 数 目目

三 三 口 互

类类

类类

类类

类类

海海洋环境噪声声
’’
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, 八 、伊一牡‘ , 、、 、 , 一 , 八

衅斌州成州
一

洲 旧 , 飞 ‘

失严重
。

基于观察结果
,

我们得出以下结论 滤波算法

中取 “ 一 ￡可获较佳的效果 在 不确知条件下
,

取
二 十 是行之有效的

·

︵鲁︶目之的妈

如图 所示给出了高斯和 稳定噪声条件下 和

算法滤波误差变化情况
。

仿真中加入高斯和非高斯

一 ”稳定噪声
,

重复实验 次
,

平均各次误差得出
。

从
一一一一 一

叫

、‘‘

一一

入入

分数阶信噪比护 砌 张安清

材讨勺
二 川 吮十台户

万封叫 邱天爽

如图 显示了所选择的 值对 柳
厂

算法收敛性的影响
。

仿

真实验中夕二 , 次重复铡量 滤波输出的

从图中可以清楚地看出
,

在 比 值邻域内 值比较平滑
,

当 夕 。称 性能没有较大的损失
,

当 值接近 值时
,

可

以获得最高的性能
,

而当 值超过“ 值继续增加时
,

性能损
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